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IMPLANT INTERSOMATIQUE RACHIDIEN A ELEMENTS D'ANCRAGES. 

(57) L'implant.intersomatique rachidien comporte un corps 
(4) et au moins un element d'ancrage (26) mobile par rap- 
port au corps pour s'etendre en saillie d'une face de contact 
(6) du corps avec une vertebre. L'implant comporte au 
moins une came (130) mobile par rapport au corps (4) et 
apte a deplacer I'Slement d'ancrage (26) par rapport au 
corps par effet de rampe avec lament d'ancrage. 
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I* 1 invention concerne les implants intersomatiques 
rachidiens . 

On connait d'apres le document FR-2 727 003 un 
implant intersomatique rachidien destine a etre dispose 
a la place d'un disque intervertebral apres ablation, et 
comprenant un corps presentant deux faces planes de 
contact avec les corps vertebraux adjacents. II comporte 
deux logements de reception de vis d'ancrage, disposes 
de sorte que les vis s'etendent en saillie des faces de 
contact respectives pour etre ancrees dans les corps 
vertebraux adjacents, Chaque vis est inclinee par 
rapport a la face de contact associee du fait que la 
tete de. vis s'etend a un bord du corps pour pouvoir etre 
manoeuvre une fois 1" implant re?u entre les corps 
vertebraux. Toutefois, la mise en place des vis est 
difficile a effectuer du fait de 1 1 inclinaison de leur 
axe. De plus, le positionnement des vis pour optimiser 
la qualite de 1 ' ancrage ne peut etre ameliore sans nuire 
a leur accessibility . . 

Un but de 1' invention est de faciliter la manoeuvre 
des elements d'ancrage et de permettre d 1 optimiser 
1 1 ancrage . 

En vue de la realisation de ce but, on prevoit 
selon I- 1 invention un implant intersomatique rachidien 
comportant un corps et au moins un element d'ancrage 
mobile par rapport au corps pour s'etendre en saillie 
d'une face de contact du corps avec une vertebre, 
1' implant comportant au moins une came mobile par 
rapport au corps et apte a deplacer 1' element d'ancrage 
par rapport au corps par effet de rampe avec 1' element 
d 1 ancrage . 

Ainsi # on deplace 1 \ element d'ancrage par 
1 ' intermediaire de la came en agissant sur cette 
derniere. Puisqu'on n'agit plus directement sur 
1' element d'ancrage, on s ! affranchit dans une tres large 
mesure des contraintes liees a 1 1 accessibilite de 
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1' element d'ancrage. Des lors, la manoeuvre de ce 
dernier est plus facile a effectuer lors d'une 
intervention. De plus, puisqu'il n ! est plus necessaire 
de rendre 1' element d'ancrage directement accessible, on 
5 peut modifier son positionnement.de tres nombreuses 
fa<;ons pour qu'il assure sa fonction d'ancrage le mieux 
possible. Par consequent, on facilite la manoeuvre pour 
1 ' installation de 1' element d'ancrage tout en permettant 
d'ameliorer la qualite de l ! ancrage. 
10 L 1 implant selon 1' invention pourra presenter en 

outre une ou plusieurs quelconques des caracteristiques 
suivantes : 

- I'element d'ancrage est mobile a' coulissement par 
rapport au corps ; 

15 - la came est apte a deplacer I'element d'ancrage en 
cooperant avec le corps suivant une liaison vis-ecrou ; 

- la came est apte a deplacer I'element d'ancrage en 
etant mobile a rotation par rapport au corps ; 

- la came est apte a deplacer I'element d'ancrage en 
20 coulissant par rapport au corps ; 

- la came presente un filet apte a cooperer suivant une 
liaison vis-ecrou avec un actionneur pour manoeuvrer la 
came depuis I'exterieur du corps ; 

1' actionneur est monte mobile a rotation sur le 
25 corps ; 

- la came est montee mobile a coulissement sur le 
corps ; 

- la came presente une extremite offrant une face en 
depouille par reference a un sens de deplacement de la 

3 0 came pour sa sortie du corps ; 

- la came et I'element d'ancrage sont agences pour que 
la came deplace I'element d'ancrage dans deux sens de 
deplacement opposes ; 

- 1 1 implant comporte au moins deux elements d'ancrage 
3 5 aptes a etre deplaces par la meme came ; 
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- 1' implant comporte au moins deux elements d'ancrage et 
au moins deux cames aptes a deplacer les elements 
d'ancrage respectifs ; 

- les deux cames sont agencees pour que leurs filets 
5 cooperent avec un actionneur commun ; 

- 1« element d'ancrage est incline par rapport a un plan 
general de la face de contact / 

- I'SlSment d'ancrage est perpendiculaire a un plan 
general de la face de contact ; 

10 - l 1 implant comporte au moins deux elements d f ancrage 
aptes a s'etendre en saillie de la meme face de 
contact ; 

- les deux elements d'ancrage sont inclines par rapport 
a un plan general * de la face de contact et non 

15 paralleles entre eux ; 

- 1/ implant comporte au moins quatre elements d'ancrage 
aptes a s'etendre en saillie de la meme face de contact 
et disposes suivant deux rangees definissant des 
directions d'alignement paralleles entre elles ; 

20 - l 1 implant comporte au moins deux elements d'ancrage 
aptes a s'etendre en saillie de deux faces de contact 
respectives du corps avec une vertebre ; 

- le- corps presente deux faces de contact avec une 
vertebre et au moins un evidement s'etendant de l'une a 

25 1' autre des faces ; 

- la face de contact a un profil transversal en dents de 
scie ; et 

- une partie de I 1 element d'ancrage apte a s'etendre en 
saillie de la face de contact presente des faces en 

30 depouille par rapport a un sens de coulissement de 
1' element en direction de la vertebre, 

D'autres caracteristiques et avantages de 
1' invention apparaitront encore dans la description 
suivante de cinq modes preferes de realisation donnes a 

35 titre d'exemples non limitatifs. Aux dessins annexes : 
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- les figures 1 et 2 sont deux vues en perspective 
respect ivement a l'etat monte et eclate d'un implant 
selon un premier mode de realisation de 1 1 invention ; 

- les figures 3 et 4 sont deux vues en coupe de 
5 1' implant de la figure 1 durant deux etapes respectives 

de son installation ; 

- la figure 5 est une vue analogue a la figure 4 
montrant l 1 implant entre deux vertebres ; 

- les figures 6 et 7 sont deux vues respectivement en 
10 perspective eclatie et en coupe d'un implant selon un 

deuxieme mode de realisation de l 1 invention ; 

- la figure 8 est une vue en perspective de la came d'un 
implant selon un troisieme mode de realisation de 
1 1 invention ; 

15 - la figure 9 est une vue en coupe de la came de la 
figure 8 selon le plan IX- IX ; 

- la figure 10 est une vue en perspective d'un implant 
selon un quatrieme mode de realisation de 1' invention ; 

- la figure 11 est une vue en perspective de 1' implant 
20 de la figure 10 avec la partie superieure du corps otee; 

- les figures 12 et 13 sont des vues en perspective 
respectivement a l'etat monte et eclate d'un implant 
selon un cinquieme mode de realisation de 1' invention ; 
et 

25 - la figure 14 est une vue partielle en coupe axiale de 
la came et de la vis de la figure 13. 

On va decrire un premier mode de realisation de 
1' implant en reference aux figures 1 a 5. L 1 implant 102 
comprend un corps 4 en forme generale de parallelepipede 

3 0 rectangle aplati suivant une dimension de fa<?on a 
definir deux grandes faces superieure et inferieure 6 et 
quatre faces laterales 8. Les aretes et les coins du 
corps sont arrondis pour ne pas blesser les tissus du 
corps humain auquel l 1 implant est destine. Les faces 

3 5 superieure et inferieure 6 ont une forme generale plane 
et un profil transversal en dents de scie ou zigzag, les 
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sommet^ des dents definissant des aretes continues 
paralleles entre elles. Ces aretes assurent une bonne 
prise des faces superieure et inferieure 6 sur les 
plateaux des corps vertebraux des vertebres 9 de 
5 destination, comme le montre la figure 5. 

Le corps 4 presente deux evidements traversants 10 
s'etendant a proximite de deux aretes opposees du corps 
et de l'une a 1' autre des faces superieure et inferieure 
6 en debouchant sur celles-ci. De plus, chaque face 

10 laterale 8 presente un orifice 12 debouchant dans l'un 
des evidements 10 si mi -distance des deux faces 
superieure et inferieure 6. Lors de la mise en place de 
1' implant, les evidements 10 sont remplis de greffon qui 
pourra ainsi croltre en direction des plateaux 

15 vertebraux a travers les evidements 10 et les orifices 
-12. 

Le corps 4 presente un conduit cylindrique 14 
s'etendant avec son axe 16 de l'une a 1' autre de deux 
aretes du corps opposees l'une a'l'autre et distantes 

20 des evidements 10, parallelement a un plan general des 
faces superieure et inferieure 6. Le conduit 14 debouche 
a ses deux extremites. Au voisinage de l'une distale des 
extremites, il presente un tronqon 18 de diametre 
retreci et filete. Le reste du conduit 14 constitue un 

25- tron^on 20 lisse et de plus grand diametre par 
comparaison avec le tronc;on 18. 

Le corps 4 presente des canaux 22 de forme 
cylindrique s'etendant depuis le tron<;on 2 0 jusqu'aux 
faces superieure et inferieure 6. Tous les canaux 22 ont 

30 un axe 24 qui coupe 1 1 axe 16 du tronq:on 20, ici a angle 
droit. Les canaux 22 sont ici au nombre de douze. lis 
sont repartis en deux ' groupes de six canaux 22. Dans 
chaque groupe, les six canaux 22 sont -paralleles entre 
eux, coaxiaux par paires, et situes dans un meme plan 

3 5 incluant l ! axe 16. C'est dans un tel plan qu'a ete 
effectuee la coupe des figures 3 et 4 de sorte que les 
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six canaux d'un seul groupe sont visibles sur ces 
figures. Ce plan est incline par rapport au plan general 
des faces superieure et inferieure 6 de sorte que les 
axes 24 des canaux 22 le sont aussi. Les inclinaisons 
5 sont symetriques et de meme valeur pour les deux groupes 
de canaux. Dans chaque groupe de six canaux 22, trois 
debouchent sur la face superieure 6 et trois sur la face 
inferieure 6. Chaque canal 22 qui debouche dans la face 
superieure 6 est coaxial avec l'un de ceux du meme 

10 groupe qui debouche sur la face inferieure. Dans chaque 
groupe, les trois canaux 22 qui debouchent sur une meme 
face sont espaces d'un meme pas. Ainsi sur chaque face 
6, debouchent des canaux 22 repartis en deux rangees 
definissant des directions d ! alignement paralleles entre 

15 elles, les canaux de chaque rangee ayant des 
inclinaisons opposees. 

Chaque canal 22 regoit, mobile a coulissement dans 
le canal, . un element d ! ancrage qui est ici un picot 26 
ayant un corps cylindrique lisse presentant a une 

20 extremite la plus proche de la face 6 une pointe et a 
l 1 autre extremite une tete a face spherique convexe de 
plus grand rayon que le rayon du canal 22 et de plus 
grande largeur que le diametre du canal 22 associe. La 
tete est situee dans le tromjon 20 et retient ainsi le 

25 picot 26 prisonnier a l'encontre de sa sortie totale par 
la face 6 associee. 

L 1 implant comprend une came 130 de forme de 
revolution autour d'un axe coaxial a I 1 axe 16. Elle 
presente a une extremite axiale distale une face 

3 0 cylindrique filetee 134 apte a former une liaison vis- 
ecrou avec le tron^on 18 du corps. A une extremite 
axiale proximale ' 136, elle presente une tete de plus 
grand diametre que le diametre du trongon 20 du corps 
pour venir en butee exterieurement contre le corps. La 

35 tete presente une empreinte, par exemple hexagonale, a 
six pans, pour permettre de mettre la came 13 0 en 
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rotation autour de son axe au moyen d ' un outil adapte 
tel qu'une cle. • 

Entre ces deux extremites, la came 130 presente 
trois faces cylindriques larges 13 8, trois faces 
cylindriques 14 0 etroites par reference aux faces larges 
138, et trois faces tronconiques 142 inclinees en 
direction de I'extremite distale filetee 134. Ces faces 
sont alternees et reparties en trois groupes consecutifs 
comprenant chacun dans le sens proximal -distal une face 
large 138, une face tronconique 142 et une face etroite 
14 0, la face tronconique 142 const ituant une transition 
de niveau entre les deux autres faces. Les longueurs des 
faces selon l'axe 16 sont identiques pour chaque type de 
face. Ces longueurs sont adaptees de sorte que, en 
reference a la figure 3, lorsque I'extremite distale 
filetee 134 de la came est en prise avec seulement 
I'extremite proximale du tronqron 18, les tetes des 
picots 26 sont en appui sur les faces etroites 140, 
chaque face etroite 140 etant en contact avec les tetes 
de quatre picots 26 dont les axes 24 sont coplanaires 
dans un plan perpendiculaire a l'axe i6, alors qu'en 
reference a la figure 4, lorsque la tete de la came 130 
est en butee sur le corps, les tetes des picots 26 sont 
en appui sur les faces larges 138, chaque face large 138 
etant en contact avec les quatre picots 26 precites. Le 
diametre des faces etroites 140 est tel que dans la 
position de la figure 3, que nous appellerons "position 
rentree", la pointe des picots 26 ne s'etend pas en 
saillie de la face 6 associee, ou s'etend si moderement 
en saillie qu'elle n'entrave pas signif icativement 
1' installation de 1' implant 102 entre les corps 
vertebraux. Le diametre des faces larges 13 8 est tel 
qu'en position de la figure 4, que nous appellerons 
"position sortie", les picots 26 s'etendent en saillie 
de la face 6, par exempje sur le quart ou le tiers de 
leur longueur, et penetrent dans le corps vertebral 
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associe suf f isamment pour interdire le retrait de 
1 1 implant . 

La mise en place de 1' implant est effectuee de la 
fagon suivante. Apres ablation d'un disque 
5 intervertebral, et apres avoir rempli les evidements 10 
avec du greffon comme precite, on introduit 1' implant 
102 entre les corps vertebraux des vertebres 9 associees 
au disque ote. La hauteur du corps 4 de 1' implant 
correspond a l'epaisseur du disque ote. L' implant est 

10 introduit de sorte que le tron^on filete 18 est 
sensiblement en position posterieure. Les faces 6 
s'etendent en regard des plateaux vertebraux respect if s, 
parallelement a ceux-ci et en contact avec ceux-ci. 
L' implant est introduit dans la configuration rentree de 

15 la figure 3 . 

Une fois 1 1 implant a son emplacement, on manoeuvre- 
a l'aide d'une cle la tete de la came 130 -situee en 
position antSrieure pour faire tourner la came autour de 
son axe 16. Compte tenu de la liaison vis-ecrou entre 

20 I'extremite distale 134 de la came et le troncpon 18, la 
came suit done une trajectoire helicoidale suivant son 
axe 16. Pour chaque groupe de quatre picots, la face 
tronconique contigue 142 vient progressivement en 
contact avec les tetes des picots et constitue une rampe 

25 qui, compte tenu de son deplacement vers le tronq:on 18, 
sollicite les quatre picots pour les faire coulisser 
vers l'exterieur du corps. Au fur et a mesure de leur 
extension en saillie, les picots 26 penetrent dans les 
plateaux vertebraux pour ancrer 1 ' implant dans les 

30 vertebres. Les quatre picots 26 viennent ensuite en 
appui sur la face large contigue 138 et s ! etendent en 
saillie des faces 6 respect ives, en configuration 
sortie. A la f in -de la manoeuvre de la came 130, la' tete 
de la came est en appui contre le corps et son extremite 

35 distale 134 est a I'extremite distale du tron^on 18. 
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Dans une variante de ce premier mode, la liaison 
vis-ecrou entre la came 13 0 et le corps 4 pourra etre 
remplacee par un encliquetage ou clipsage immobilisant 
la came par rapport au corps a 1' issue d'une simple 
5 poussee sur la came parallelement a son axe. La came est 
alors mobile a coulissement par rapport au corps. Elle 
pourra alors avoir transversalement a son axe une 
section non circulaire, par exemple rectangulaire . 

On va maintenant decrire un deuxieme mode de 

10 realisation de 1 1 implant en reference aux figures 6 et 
7. Les references des elements differents de ceux du 
premier mode ont ete augmentees de 100. 

Dans 1 ! implant 202, le corps 4 a sensiblement la 
meme configuration que dans le precedent mode/ mis a 

15 part que le trongon large lisse 20 constitue la totalite 
du conduit 14 de came. La came 130 est ici remplacee par 
un ensemble de trois cames 230 et d'une vis 250. La vis 
250 a une tete de manoeuvre 23 6 formant but§e sur le 
corps, analogue a celle de la came 13 0. La vis a une 

20 tige filetee 252. 

Les trois cames 23 0 sont identiques entre elles. 
Chaque came 230 a une forme generale cylindrique, Elle 
presente un conduit cylindrique filete 253 apte a 
cooperer avec la tige 252 suivant une liaison vis-ecrou. 

25 Chaque came 230 presente quatre gorges 254 associees 
respectivement en propre a l'un des quatre picots 26 
destines a etre actionnes par la came. Chaque gorge 2,54 
s'etend dans un plan radial a 1 1 axe 16 de la came. 
Chaque gorge 254 presente une partie haute peu profonde 

30 238, une partie basse 240 profonde par rapport a la 
partie haute, et une partie intermediate 242 formant 
transition de niveau entre les parties haute et basse. 
Les parties hautes des quatre gorges 254 d'une meme came 
sbnt contigues a l'extremite proximale de cette came. 

35 Chaque gorge a, perpendiculairement a l'axe 16, un 
profil en arc de cercle ouvert vers 1 ' exterieur et 
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s'etendant sur plus d'un demi cercle, de rayon constant j 
le long de la gorge, les bords de I 1 arc de cercle etant j 
prolonges vers l'exterieur au niveau des parties j 
intermediates et basses par deux flancs plans 
5 paralleles entre eux. Chaque gorge est adaptee a 
recevoir suivant la direction axiale par chaque 
extremite la tete du picot 26 associe, en interdisant la 
sortie de la tete suivant la direction radiale a la 1 
came. Le fond de chaque gorge 254 constitue une premiere . 

10 rampe faire coulisser le picot 26 associe vers 
l'exterieur lorsque la came coulisse vers • 1 'extremite 
distale du conduit 14. Un interet de ce mode de ' 
realisation est qu'il est reversible. En effet, la tete 
de chaque picot 2 6 etant prisonniere dans la gorge 1 

15 associee 254, les bords de cette gorge constituent une 
deuxieme rampe qui permet de replacer le picot en 
position rentree lorsque la came 254 coulisse vers 
1' extremite proximale du canal. 

Le montage des differentes pieces de 1 1 implant est 

20 effectue comme suit. Apres reception des picots 26 dans 
leurs conduits 22 du corps 4, on fait coulisser I 1 une 
des cames 230 jusqu'i la position centrale associee aux 
picots 26 du milieu de la rangee. Pour cela, la came 230 
doit "franchir" les quatre picots 26 de I 1 une des 

25 extremites des rangees, par exemple les quatre picots 26 
de 1' extremite distale si la came est introduite par 
cette extremite. Cette Stape est obtenue en introduisant 
la came 232 dans 1' extremite distale du conduit 14 en 
inserant les picots 26 dans les gorges 254 respectives. 

30 Les picots 26 etant initialement en saillie, on continue 
de pousser la came vers le centre du conduit ce qui, 
compte tenu des effets de rampe par les gorges, place 
les picots 26 en configuration rentree. Pendant qu'on 
continue a pousser la came, les picots sortent par 

35 1' extremite distale des .gorges en partie basse 240. On 
acheve de pousser la came pour introduire les picots du 
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centre des rangees dans les gorges 254 en partie haute 
238 et les faire arriver finalement en partie basse 240 
de la came. On introduit ensuite de meme la came 230 a 
placer en position distale. Puis on introduit de meme 
5 par I'extremite proximale la came 230 destinee a occuper 
la position la plus proximale. Tous les picots 26 etant 
en partie basse 240 des gorges, en configuration 
rentrSe, on visse la vis 250 dans les cames 230 pour la 
mettre en prise avec celles-ci. 

10 AprSs installation de 1' implant entre les 

vertebres, on pousse la vis 250 en direction de 
I'extremite distale du conduit 14, ce qui fait coulisser 
les cames 230 dans le meme sens. Par effet de rampe sur 
le fond des gorges 254, les picots coulissent alors dans 

15 leur conduit pour passer de la partie basse 240 a la 
partie haute et about ir en position sortie. Compte tenu 
de la reversibilite precitee, au moyen d -1 6 tapes inverses 
de celles mises en oeuvre pour le montage , on peut done 
oter 1 1 implant de son emplacement entre les vertebres. 

20 Un troisieme mode de realisation est illustre aux 

figures 8 et 9 . Dans ce mode de realisation, ou les 
elements differents ont des references augmentees de 
200, -deux rangees paralleles de picots 26 sont associees 
a chaque face 6 mais les picots, au lieu d'etre 

25 mutuellement en regard d'une rangee a l 1 autre, sont 
decales d'un demi pas parallelement a la direction de la 
rangee . 

Dans ce mode de realisation, la came 330 est d'une 
seule piece. Elle presente six gorges 354 s'etendant 

30 circonf erentiellement autour de l'axe 16. Chaque gorge 
354 est divis§e en deux parties . symetriques et 
diametralement opposees de part et d' autre de 1 f axe 16. 
Chaque partie presente un fond 34 2 en t ronton de spirale 
autour de 1 1 axe 16, e'est-a-dire allant en se 

35 rapprochant de l'axe a ^ me sure qu ! on tourne autour de 
l'axe. Ce fond 342 a un profil en arc de cercle dans un 
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plan radial a 1 1 axe 16. Chaque partie presente des bords 
aptes a retenir prisonniere une tete de picot 26 comme 
precite, sauf a l'endroit ou le fond est le plus haut en 
vue d'introduire la tete dans la gorge. A sa partie la 
5 plus haute, chaque fond est limite par une butee 347. La 
came 33 0 presente une face exterieure cylindrique 34 9 
dont les tron^ons disjoints s'etendent entre les gorges 
354 adjacentes. Cette face a un diametre inferieur a 
celui du conduit 14 et permettant d'y faire coulisser la 

10 came 330 pour la loger dans le conduit 14, alors que les 
picots 26 sont en configuration sortie. Elle presente 
comme precedemment une tete de manoeuvre 336 apte a 
former butee contre le corps 4 . 

Pour assembler et monter 1' implant, on introduit 

15 les picots 26 dans leurs canaux, puis on glisse la came 
330 dans le conduit 14 en plaqrant chaque picot 26 & 
l r entree de I'une des parties hautes dans la gorge 354. 
On fait alors tourner la came autour de son axe. La tete 
de chaque picot etant retenue prisonniere par les bords 

20 de la gorge, ceux-ci, par effet de rampe, font coulisser 
le picot correspondant en direction de l'axe 16 pour le 
placer en position rentree . On peut alors introduire 
1 ■ implant entre les vertebres 9 . 

Une fois 1 1 implant en place entre les vertebres, on 

25 fait tourner la came 330 autour de son axe dans le sens 
contraire de la premiere rotation. Par effet de rampe de 
la tete des picots contre le fond des gorges 354, les 
picots sont sollicites pour coulisser vers l'exterieur 
du corps. Ici encore, 1' implant permet un f onctionnement 

3 0 reversible pour son demontage, les bords des parties de 
gorge etant configures comme on I'a vu lors du montage 
pour produire un effet de rampe apte a tirer les picots 
en direction de .l'axe 16 lorsque la came subit une 
rotation en sens contraire. 

35 Dans le quatrieme mode de realisation, illustre aux 

figures 10 et 11 avec certaines references augmentees de 
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300, Xe corps 4 a en plan une forme generale en demi- 
disque, limite par une paroi laterale plane 8 destinee a 
etre en position posterieure et une paroi laterale 
circulaire 8 destinee a etre en position anterieure. 
5 Chaque paroi laterale 8 presente des orifices 12 
debouchant dans les evidements 10 comme precite. Le 
corps 4 comprend cette fois deux parties superieure 4a 
et inferieure 4b se rejoignant suivant un plan de joint 
parallele aux faces superieure et inferieure 6 portant 

10 chacune I'une de ces faces 6, et fixees I'une a 1' autre 
au moyen de vis 5. Les conduits 22 sont encore au nombre 
de douze mais ils sont orientes avec leurs axes 
perpendiculaires aux faces superieure et inferieure 6. 

Le conduit de came 14 a une section de forme 

15 generalement rectangulaire perpendiculairement a son axe 
16 et est d§fini pour moitie par chaque partie 4a, 4b du 
corps. La came 430 a une section rectangulaire male 
correspondant a celle femelle du conduit 14 la recevant . 
Elle est apte a y coulisser suivant son axe. La came a 

20 une forme generale de parall£16pipede rectangle. Les 
deux faces laterales longitudinales 460 de la came 430 
presentent chacune six gorges 4 54 aptes a recevoir 
respectivement les picots 26 en propre. A cette fin, les 
picots presentent chacun en lieu et place de leur tete 

25 une excroissance regue dans la gorge, orientee en 
direction de 1' autre rangee de picots, et leur donnant 
une forme generale de "L". Chaque gorge 454 presente 
deux faces ou rampes planes 4 62, paralleles entre elles, 
perpendiculaires a la face laterale 460 associee, et 

3 0 inclinee par rapport a la direction de coulissement de 
sorte que l'extremite de la gorge 454 la plus proche de 
la face 6 associee est la plus eloignee de l'extremite 
proximale de la came. 

La came 430 presente un conduit filete la 

35 traversant suivant son fxe. L 1 implant 402 comprend une 
vis 450 presentant une tige filetee apte a cooperer en 
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liaison filetee avec la came 430. La vis 450 presente 
une gorge recevant un collier 466 solidaire. du corps 4, 
de sorte que la vis 450 est montee mobile a rotation 
dans le corps tandis que la came 430 est mobile a 
5 . coulissement dans le corps. 

Apres installation de 1 ' implant 402 entre les 
vertebres 9 avec les picots 26 en position rentree, 
lorsqu'on manoeuvre la tete 436 de la vis, la rotation 
de la vis provoque le coulissement de la came 430 en 

10 direction de l'extr£mit6 distale du conduit 14, ici 
borgne, et par effet de rampe sur les faces 462 des 
gorges orientees vers la face 6 associee, le 
coulissement des picots 26 pour leur mise en saillie et 
en position sortie. 

15 Le fonctionnement de 1 1 implant 402 est encore 

reversible, les faces 4 62 des gorges orientees en 
direction opposee a la face 6 -associee- etant aptes a 
placer les picots 2 6 en position rentree lorsque la came 
430 coulisse vers 1'extremite proximale du conduit 14. 

2 0 En l'espece, 1'extremite proximale, associee a la tete 

de vis 436, debouche sur la partie gauche de la paroi 
laterale courbe 8- Les picots 26 presentent ici au 
voisinage de leur pointe, sur leur tron?on destine a 
etre en saillie, des rainures circonf erentielles 70 

25 presentant une face en depouille par rapport au sens de 
coulissement des picots pour leur mise en saillie et 
ameliorant leur ancrage en permettant la croissance 
osseuse dans les rainures. 

Les figures 12 et 13 presentent un cinquieme mode 

30 de realisation avec certaines references augmentees de 
400. Les picots 26 sont ici au nombre de quatre pour 
chaque face 6 et sont orientes comme dans le quatrieme 
mode. Les gorges 562 sont analogues a celles du 
quatrieme mode mais sont orientees en sens contraire de 

3 5 sorte que le coulissement de la came 530 vers 

1'extremite distale du conduit 14 de came produit la 
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mise en saillie des picots 26. L ' implant 502 comporte 
une vis 550 en liaison vis-ecrou avec le corps 4 
coaxialement au conduit de came et apte a pousser la 
came 530 a son ext remit e proximale dans son conduit en 
5 direction de I'extremite distale du conduit. 

En reference a la figure 14, I'extremite proximale 
de la came presente une decoupe 572 apte a recevoir a 
coulissement I'extremite de la vis 550 pour sa mise en 
appui sur la came 530. Entre le fond de la decoupe et 

10 son bord, la came 53 0 presente une gorge 574 ayant un 
flanc 576 en depouille par reference a la direction de 
coulissement de la came vers I'extremite proximale du 
conduit. Cette face 576 est par exemple plane annulaire, 
perpendiculaire a l'axe 16 de la came -et orientee en 

15 direction opposee a I'extremite proximale. 

Pour oter l f implant, on enleve la vis 55 0, puis on 
introduit dans le conduit 14 de came un outil apte a 
venir en appui sur la face 576 en ddpouille pour 
1'accrocher et tirer la came en direction de I'extremite 

2 0 proximale du conduit, ce qui provoque la mise des picots 
26 en configuration rentree. Ce mode de realisation 
evite de realiser un conduit filete traversant la came 
530 de part en part. II permet done de reduire les 
dimensions de la came 530 et d'augmenter celle des 

25 evidements 10 recevant le greffon. 
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REVINDICATIONS 

1. Implant intersomatique rachidien comportant un 
corps (4) et au moins un element d'ancrage (26) mobile 

5 par rapport au corps pour s'etendre en saillie d'une 
face de contact (6) du corps avec une vertebre (9) , 
caracterise en ce qu'il comporte au moins une came (13 0; 
230; 330; 430; 530) mobile par rapport au corps (4) et 
apte a deplacer l f element d'ancrage (26) par rapport au 
10 corps par effet de rampe avec l f element d'ancrage. 

2. Implant selon la revendication 1, caracterise en 
ce que 1' element d'ancrage (26) est mobile a 
coulissernent par rapport au corps (4) . 

3. Implant selon la revendication 1 ou 2, 
15 caracterise en ce que la came (130) est apte a deplacer 

1' element d'ancrage (26) en cooperant avec le corps (4) 
suivant une liaison vis-ecrou. 

4- Implant selon la revendication 1 ou 2, 
caracterise en ce que la came (330) est apte a deplacer 
20 I 1 element d'ancrage (26) en etant mobile a rotation par 
rapport au corps (4) . 

5. Implant selon la revendication 1 ou 2 f 
caracterise en ce que la came (230; 430; 530) est apte a 
deplacer 1' element d ! ancrage (26) en coulissant par 

25 rapport au corps (4) . 

6. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 5, caracterise en ce que la came 
(230; 430) presente un filet apte a cooperer suivant une 
liaison vis-ecrou avec un actionneur (250; 450) pour 

30 manoeuvrer la came depuis l'exterieur du corps (4) . 

7. Implant selon la revendication 6, caracterise en 
ce que 1 ! actionneur (450) est monte mobile a rotation 
sur le corps (4) . 

8. Implant selon l'une quelconque des 
3 5 revendications 5 a 7, caracterise en ce que la came 
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(430; 530) est montee mobile a coulissement sur le corps 
(4) . 

9. Implant selon 1 1 une quelconque des 
revendications 5 a 8, caracterise en ce que la came 

5 (530) presente une extremite offrant une face (576) en 
depouille par reference a un sens de deplacement de la 
came pour sa sortie du corps (4) . 

10. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 i 9, caracterise en ce que la came 

10 (230; 330; 430; 530) et 1 ' element d'ancrage (26) sont 
agences pour que la came deplace 1' element d'ancrage 
(26) dans deux sens de deplacement opposes. 

11. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 10, caracterise en ce qu ! il comporte 

15 au moins deux elements d'ancrage (26) aptes a etre 
deplaces par la meme came (130; 330; 430; 530). 

12. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 11, caracterise en ce qu'il comporte 
au moins deux elements d'ancrage (26) et au moins deux 

20 cames (230) aptes a deplacer les elements d'ancrage 
respectif s. 

13. Implant selon la revendication 12 et l'une 
quelconque des revendications 6 a 8, caracterise en ce 
que les deux cames (230) sont agencees pour que leurs 

25 filets cooperent avec un actionneur commun (250) . 

14. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 13, caracterise en ce que 1' element 
d'ancrage (26) est incline par rapport a un plan general 
de la face de contact (6) . 

30 15. Implant selon l'une quelconque des 

revendications 1 a 13, caracterise en ce que 1' element 
d'ancrage (26) est perpendiculaire a un plan general de 
la face de contact (6) . 

16. Implant selon l'une quelconque des 

3 5 revendications l a 15, caracterise en ce qu'il comporte 
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au moins deux elements d'ancrage (26) aptes a s 1 etendre 
en saillie de la meme face de contact (6) . 

17. Implant selon la revendication 16, caracterise 
en ce que les deux elements d'ancrage (26) sont inclines 

5 par rapport a un plan general de la face de contact (6) 
et non paralldles entre eux. 

18. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 17, caracterise en ce qu'il comporte 
au moins quatre elements d'ancrage (26) aptes a 

10 s ' etendre en saillie de la meme face de contact (6) et 
disposes suivant deux rangees definissant des directions 
d'alignement paralleles entre elles. 

19. Implant selon l ! une quelconque des 
revendications 1 a 18, caracterise en ce qu f il comporte 

15 au moins deux elements d'ancrage (26) aptes a s 1 etendre 
en saillie de deux faces de contact (6) respectives du 
corps (4) avecune vertebre (9) . 

20. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 19, caracterise en ce que le corps 

20 (4) presente deux faces de contact (6) avec une vertebre 
(9) et au moins un evidement (10) s'etendant de l'une a 
l 1 autre des faces (6). 

21. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 20, caracterise en ce que la face de 

25 contact (6) a un profil transversal en dents de scie. 

22. Implant selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 21, caracterise en ce qu'une partie 
de l'element d'ancrage (26) apte a s'etendre en saillie 
de la face de contact (6) presente des faces (70) en 

3 0 depouille par rapport a un sens de coulissement de 
l'element (26) en direction de la vertebre (9). 
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